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Abstract 
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このような飼育方法はウシについては従来からあ
る程度行われており，その手段として学習心理学
も応用されている。例えばウシを放牧する場合，
音楽刺激を弁別手がかりとした報Wllの提示により，
特定の場所へ誘導する試みが行われている。（Ｇ８，
円通・安藤・両角，1980)。しかし，ブタについ
ては，通常は放牧しない飼育形態をとることもあ
り，そのような試みはほとんど行われていない。
今後，ブタに対して動物福祉や有機農業の視点に
立った飼育を行おうとすると，ブタの放牧地への
移動作業や畜舎間移動の必要性が生じると考えら
れる。ブタは通路を制限して，飼育者が追い立て
る方法しか誘導手段がない。したがって，ブタに
おいて放牧を取り入れた管理を行うためには，人
間の労働負担の増大が予想される。この問題につ
いて，ブタの行動制御を効率的に行うためには，
ウシの例のように，学習心理学の手法を応用する
ことが有効な手段の１つとして考えられる。しか
し，実際に学習心理学の手法を応用するには，ま
近年ヨーロッパを中心に，畜産業における家畜
福祉が唱えられている。例えば，欧州共|司体が，
産業的に飼われる家畜の保護について指令を出し
ており（CounciloftheEuropcanUnion,1998)，イ
ギリスの環境・食糧・農村地方省は，畜産業を営
む者向けに家畜福祉の手引書を発行し（Depart-
mentforEnvironmentFoodandRuralAffairs,2003)， 
家畜福祉の実行を促している。
一方，近年農産物に対する期待が多様化し，有
機農業への関心が高まってきた。これに伴い，有
機農業における栽培，飼育などの国際的なガイド
ラインが作成されている。例えば，国連食糧農業
機関と世界保健機関が合同で設けたコーデックス
委員会は，有機的農法に関する指針の中で有機畜
産物を生産する場合の家畜の飼育方法を規定して
いる（CodexAlimentariusCommission,2001)。
家畜福祉や有機農業では，家畜の飼育方法とし
て，動物を広い場所で群飼いすることや，牧草地
や運動場への移動を可能にすることを求めている。
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ずブタの行動flill御に必要な環境条件とブタ自身の
基礎的学習能力について知ることが必要である。
そこで，本論文では，これまでに行われたブタ
の学習能力に関連する研究の動向を述べ，さらに
今後の研究の展望について言及する。
３．新たな研究の取り組み
先に述べたように，従来の研究では，大型のブ
タを被験体に)Ⅱいて学習能力や学習成立のための
必要条件について組織的に１１]らかにするような試
みは，ほとんど行われなかった。しかし，最近，
筆者らは畜産業で飼育される大型品種の成ブタを
被験体として，心理学の手法に基づいたブタの学
習能力の研究を試みてきた。これらの研究の特徴
は，産業的な飼育計画に対して給餌制限を加えな
い条件下で，報Wll訓練による行動制御と学習能力
の検討をしようとするものである。内容は後に紹
介するが，例えば，レバー1mし反応の形成，獲得’
消去，および自発的回復（上野・谷内，2004）な
どの研究が行われている。
ブタの学習能力に関連する研究の状況
１．心理学における従来の研究の状況
心理学においては，ハト，ネズミ，サル，チン
パンジーなど，小動物と霊長類を対象とした研究
が精力的に行われているが，ブタに関する研究は
ほとんど行われていない。その理111として次のよ
うなことが考えられる。（１）大型家畜であるブ
タは大規模な飼育施設が必要である。（２）実験
時の家畜のハンドリングに特殊な技能と大きな労
力を必要とする。つまり，飼育や実)験が容易でな
いことから，心理学の領域ではブタ等の大型動物
を扱ってこなかったと想像される。
ブタの学習に関連する実験的研究例の解説
オペラント条件づけに与える操作子の効果
オペラント条件づけに用いられる操作子は，動
物の種の行動の特徴を勘案して，ラットではレバ
ー，ハトではキーなど，特定のものが使われる場
合が多い。Young,Macleod,＆Lawrence(1994）は，
子ブタの操作子の選好を調べた。パネルとパドル
(椎）を用意し，まず，１種類の操作子だけ提示
した。パネルは鼻で押す，パドルは鼻で'111すか口
で噛む反応であり，パドルの方がパネルよりも餌
報Wllをよく食べた。次に，２種類の操作子を同時
に提示した時は，パドルの方に多く反応した。操
作子のデザインがオペラント反応の水準に影響を
与えることと，操作子の形状に対･する選好が示さ
れた、
２．畜産学における従来の研究の状況
畜産学の分野において，ブタの感覚機能や記憶
能力を検討する研究が，学習心理学の方法の一部
を取り入れて､行われている。それらの研究は後
に紹介するが，ブタの視力（Tanaka，Murayama，
Eguchi,＆Yoshimoto,1998)，色覚（Tanida,Senda，
Suzuki，Tanaka，＆Yoshimoto，1991)，空間記憶
(MendLLaughlin,＆Hitchcock,1997)，飼育者の
弁別（Tanida＆Nagano’1998）を調べるなどの研
究が行われている。このように，報1ＵＩＩ訓練による
ブタの道具的学習について検討した研究はいくつ
か存在している。しかしながら，おそらく行動制
御の限界から，ほとんどの例で子ブタやミニブタ
を使用している。また，心理学的な観点から見る
と組織的な実験手続きが必ずしも行われていない。
つまり，刺激統ＩｌｉＩや訓練手法が確立しているとは
言えず，各種の現象の有無や学習の成立の可否を
示した水準の研究が多く，ブタの学習能力や学習
成立のための必要条件について組織的に明らかに
するような研究はほとんど行われていない。
オペラント条件づけに与える空腹水準の効果
オペラント条件づけの報WlI訓練では，餌報Wllの
Illi値を高めるために，一般に給餌制限を行う。
LawrencQAppleby，＆Maclcod（1988）は，その
手法を応用して，給餌制限をしている成ブタの空
腹の程度を測定した。給餌は１日１回で，自Ｆ１=1摂
取量の0.4-1.0の割合とする処置とし，給餌前，
給餌直後，給餌５時間後に､反応数を測定した。
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給餌前の反応数は処置による違いはなかったが，
給餌直後の反応数は給餌量の制限が厳しいほど多
かった。また，給餌量1.0の処置では，給餌後５
時間を経ても反応数は他の処置より少ないままで
あった。
取できる環境で飼育されていた。このような飼育
条件においても，りんご片を報WMlとした逐次的接
近法による反応形成を通じてレバー押し反応を獲
得することができた。したがって，配合飼料の自
由摂食という肥育ブタの産業的な飼育条件下にお
いても，りんごのようなより嗜好性の高い報iHlllを
用いることによって，報iliIIl訓練によるオペラント
条件づけが可能であることが示された。
反応形成，獲得，消去，および，自発的回復
上野・谷内（2004）は，産業的な飼育計画の給
餌量に制限を加えない条件下で，自由オペラント
事態におけるレバー押し反応のオペラント条件づ
けの可能性について検討した。実験１では，マガ
ジン訓練と，反応形成を逐次的接近法により行い，
その後，獲得と消去訓練を行った。その結果，朝
夕にL2kgの配合飼料を与えるという繁殖用のブ
タに対する産業的な飼育計画の条件下においても，
報ilMl訓練による逐次的接近法による反応形成が可
能であること，および連続強化による獲得，速や
かな消去，弱い自発的回復が確認され，ブタが強
化条件の変更に非常に敏感であることが示唆され
た。実験１の獲得の段階の後半のセッションにお
いて，複数回の反応の後に餌箱へ餌ペレットをま
とめて食べに行く行動が発達し，その原因として，
レバーと餌箱の間の移動反応コストを節約する採
餌方略であることが考えられた。そこで，実験２
では，レバーを押した後に餌箱へ向かった時のみ
１個のペレットを与える処置を施して，まとめ押
し行動を検証した。この条件では，まとめ押しは
移動反応のコストを低減せず，１回レバー押すた
びに餌箱で採食することが最適な採餌行動となる。
実験の結果，まとめ押しが急激に減少し，最終的
にはほぼ完全に消失したことから，移動反応の反
応コストを節約するための採餌方略であると考え
られた｡
自動反応形成
通常の反応形成では，標的となる反応が出現し
た時，報iHI111を随伴して提示する。しかし，反応と
は無関係に，刺激と報Hllllを繰り返して対提示する
だけで反応が発するようになる自動反応形成の現
象が存在し，ハトのキーつつきの研究（Brown＆
Jcnkins,1968)がよく知られている。Dantzer(1978）
は，子ブタを用いてパネル押し反応の自動反応形
成を検討した。パネルは裏側から照明が可能であ
った。次の４通りの条件で，いずれも試行開始８
秒後に餌報酬を提示した。
（１）餌提示直前８秒間，パネル照明。その後の
４２秒間はパネル照明なし。
（２）餌提示直前８秒間，１００Hzの音を提示。パ
ネル照明は全期間（50秒間）あり。
（３）パネル照明が全期間（50秒間）あり。
（４）パネル照明と音が全期間（50秒間）あり。
餌提示直前８秒間の反応率は，条件（１）と（２）
が高かった。また，“８秒間の反応率／42秒間の
反応率”の比は，条件（１）が高かった。このこ
とから，餌提示直前のパネル照明が反応を誘発し
やすいことが示された。
Dantzer（1978）の餌提示直前の反応率の分析
では，パネル照明と餌提示が随伴関係におかれた
(1)の反応率が高かったことから，ブタにおける
自動反応形成の可能性は示l唆される。しかしなが
ら，最も重要な問題点は，条件刺激であるパネル
照明と餌提示が随伴関係にない（２）の条件にお
いても相当量のパネル押しが認められたことであ
る。すなわち，条件刺激であるパネル照射と強化
子である餌刺激の“随伴的提示”による反応形成
自由摂食の条件下における反応の獲得
上野・谷内（2006b）は，後に述べるレバー押
し反応の観察学習の研究の中で，自由摂食条件の
肥育ブタを用いて，反応の獲得に成功した。実験
に用いた被験体は肥育ブタであり，実験セッショ
ンを除いて，飼育豚房において配合飼料を自由摂
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こそが自動反応形成を示す要件であるが，そのよ
うな随伴関係のない（２）の条件においても相当
量の反応が示されたという結果からは，Dantzer
(1978）の研究では，パネル照射そのものがブタ
の探索反応を誘発する最大の要因であったと考え
るべきである。
反応率が漸減した。ラットの研究ではレバー押し
反応のセッション内減少は経過時間よりも累積採
餌個数の一次関数でよく説明できる（Aoyama，
1998)。これに対し，ブタの反応率の減少曲線は
経過時間と採餌報iMl量のいずれの関数も当てはま
りがよく，差は認められなかった。
セッション内反応率の低下に飽和が関与してい
ることは明らかであるが，飲水を報酬に用いたラ
ットの実験で，反応率の低下に強化子への馴化も
関与することが示唆されている（青山，2004)。
そこで，上野・谷内（2006a）は，レバー押し反
応に対して異なる報W11提示方式を用い，報酬量の
変動が反応のセッション内減少に与える効果につ
いて検討した。その結果，報Wll量を変動させる条
件と毎回一定量の報酬を与える固定条件の間で反
応の減少パタンに違いは認められなかったことか
ら，反応率の減少におけるWll化現象を確認しなか
った。
レバーのまとめ押し行動の規定因
上野・谷内（2006c）は，上野・谷内（2004）で
見られたまとめ押し行動（連続反応）の規定因を
吟味した。実験１では，レバーと餌箱の間の距離
が遠い条件（385cm）と近い条件（19cm）におい
て，連続強化により連続反応回数を比較した結果，
移動コストの大きい遠い条件の方が多くなり，距
離の効果が認められた。したがって，まとめ押し
行動は，移動コスト低減のための採餌方略である
ことが改めて示唆された。また，ブタは自らの反
応量と獲得される報酬量の関係についてある程度
敏感であることが考えられた。そこで実験２では，
まず，報酬量を連続反応回数に見合わない少ない
固定量に制|浪して連続反応量の制御を試みたが，
反応の過剰分を減少方向へ調節して連続反応回数
を減少させることはなかった。次に，一定の回数
以下の連続反応を選択的に強化するスケジュール
を用いて，連続反応回数の制御が可能であるか検
討した結果，連続反応回数は標的の７回に到達す
るまで，安定して漸減した。強化子の有無のよう
に明確なフィードバックを与えられた場合には，
ブタが自らの反応数をある程度詳細な水準で制御
可能であることを示唆した。
視覚弁別
動物の刺激弁別能力や視覚を調べるために，視
覚同時弁別課題，またはそれに関連した課題がよ
く使われる。
Sobotka＆Brown（1986）は，ミニブタの視覚
同時弁別課題と弁別逆転の検討を行った。飼育ケ
ージ内に黒色と白色のパネルが提示され，すべて
の被験休は白色への反応が強化された。被験体は
弁別課題と弁別逆転を学習した｡Sobotka＆Brown
(1986）の研究では，予備訓練において本実験と
同じ刺激が提示され，どちらの刺激に反応しても
報lilllが与えられた。この方法では，予備訓練から
本実験に移行したことを示す手がかりが不明瞭で，
本実験の遂行成績を不当に高める，あるいは阻害
するような影響を及ぼした可能性が考えられる。
また，刺激への偏好の要因を排除するため，被験
体に半数ずつ，白色と黒色の正刺激を割り当てる
ことが望ましい。
ＴａｎａｋａｅｔａＬ（1998）は，子ブタの視力を調べ
た。測定には，正刺激を普通の環，負刺激を環の
一部が欠けたLandolt環とした弁別を用い，刺激
反応のセッション内減少
報Wll訓練による学習を検討する際に，安定した
反応を得られる範囲を確認することは基礎的資料
として重要である。上野．谷内（2005）は，レバ
ー押し反応の長時間セッションを行った場合の反
応率の低下を検討した。連続強化による90分間の
長時間セッションを行った結果，時間では30分経
過，反応数では約500,報uilll量では餌ペレット約
1.7kg摂取まで安定した反応がみられ，その後は
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間には仕切り板が立てられていた。ブタは待機箱
からスタートして，仕切り板の始まりの地点（分
岐点）でどちらかの刺激に向かって進んだ。算出
された視力は0.017-0.07であった。しかし，
TanakaetaL(1998)の研究では，Sobotka＆Brown
(1986）と同様，正刺激が固定されている。さら
に，負刺激のLandolt環には，‘し切れ目”という
特徴があるので，もし，Landolt環を正刺激にし
た場合には，正刺激に特徴があると弁別が容易に
なる特徴正刺激効果が働き，測定される視力は異
なってくるかもしれない。また，ブタは実際には
Landolt環の切れ目を見えておらず，黒っぽさの
強弱によって選択している可能性を否定できない〔
両方の刺激ともLando]t環にして，･切れ目の位置
によって正刺激，負刺激を決めることが望ましい
と思われる。弁別の達成基準は70％以上の正反応
率であるが，この基準値は低すぎるのではないか
と思われる。装置については，刺激選択の分岐点
から報酬提示までの間に遅延が生じる。これは学
習環境としては効率的でないと思われる。６頭の
被験休のうち２頭が予備訓練段階で学習が困難で
あるという結果は，ブタの学習場面としての実験
方法に改善が必要であることを示唆すると考えら
れる。
ＴａｎｉｄａｅｔａＬ（1991）は，子ブタの色覚を調べ
た。実験１では，赤色，緑色，青色の同じ輝度の
カードの対比較法による弁別を行った。ブタは青
色と赤色，青色と緑色を弁別した。また，赤色と
緑色をぼんやりと弁別している可能性があった。
実験２では，実験１で用いた３色のカードを正刺
激として，同じ輝度の灰色カードとの弁別を行っ
たが，ブタは青色と灰色のみを弁別した。Tanida
ctalU991）の研究から，青色を弁別することは
確かなようであるが，組み合わせた２色の正刺激
と負刺激の決め方，提示順序，実際に行った試行
数，予備訓練の導入が組織的でないので，緑色と
赤色の弁別能力についての考察は限定的にならざ
るを得ないと思われる。
飼育者の弁別
Tanida＆Nagano（1998）は，Ｙ字迷路を用い
てミニブタが飼育者を弁別できるか調べた。実験
１では，一方のアームに青色の服装で香水をつけ
たhandler(飼育者)，もう一方に白色の服装でhan‐
dlerと異なる香りの香水をつけたstlanger（飼育
者でない人物）がすわり，交互に“おいで”と呼
んだ。handlerを選択したら報lilllが与えられた。
すべての被験体が弁別した。実験２では，handler
とstrangerが実|験ｌと同じくＹ字迷路にすわった
が，手がかりの一部分を次の方法で隠した。（１）
仕切り板を立てて人物を見えなくすることにより，
視覚手がかりを隠した。（２）strangerもhandlerと
同じ香水をつけることにより，嗅覚手がかりを隠
した。（３）“おいで”と呼ばないことにより，聴
覚手がかりを隠した。そして，３種類の手がかり
の組み合わせで，７種類の処置を用意した。すな
わち，Ｖ（視覚手がかり有り），Ａ（聴覚手がかり
有り），Ｏ（嗅覚手がかり有り），ＶＡ（視覚と聴
覚手がかり有り），ＶＯ(視覚と嗅覚手がかり有りＬ
ＡＯ（聴覚と嗅覚手がかり有り），ＮＯ（どの手が
かりも無し)，である。実験が可能であった３頭
のすべてのミニブタが弁別したのはＶＡだけであ
り，Ｖ，Ａを２頭，ＶｑＡＯ，Ｏを１頭が弁別し
た。ＮＯはどのブタも弁別しなかった。この結果
から，嗅覚手がかりが，視覚手がかりと聴覚手が
かりより弱く，ＶＡＯをＶＡ，ＶＯをＶ，ＡＯをＡ
とみなしている可能性が示唆された。
Tanida＆Nagano（1998）の研究では，予備訓
練の段階においてすでに正刺激（handler）を用い
ている。したがって，実験１のデータには予備訓
練の効果が交絡しており，hanCUerとsnangerを弁
別する成績の向上の過程が明らかでない。香水の
香りはその性質上，迷路のあたりに漂う可能性が
あり，しかもhandlerとstrangerがGellermann系
列に基づき場所を交替しているので，嗅源定位が
できないことが考えられる。なお，実|験２で，半
数近くの被験体が待機箱から出なかったことが報
告されており，実験事態としての改善が必要であ
ることが示唆される。
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ミニブタによる飼育者の弁別について，さらに，
Koba＆Tanida（2001）は，handlerとstrangerに
同じ服装をさせて提示すると，ミニブタは人間の
上半身の大きさの違いによって弁別することと，
一部は顔によって弁別することも報告している。
または赤色のｌ色だけが両方のスクリーンに提示
された。青色は“進め”であり，どちらかの穴に
反応すると報Killlが与えられ，赤色は“進むな”で
あり，どちらかの穴に反応すると暗闇の罰が与え
られた。１４頭のうち11頭が学習した。Moustgaard
etaL（2005）の研究では，正反応の場合と誤反応
の場合で，試行開始時の状況が異なる。正反応の
場合は，刺激の置かれた面の反対側の面で報酬を
食べ終えた時点であることが推定され，誤反応の
場合は，暗闇の期間に刺激の前にいたそのままの
状態であることが推定される。したがって，試行
開始時の被験休と刺激の位置関係や事態が異なる
ので，各試行が等価な条件になっていない。
聴覚
Heffncr＆Heffner（1990）は，子ブタを用いて，
不快な刺激が回避される負の強化により，聴力を
測定した。飲水制限されたブタは，実験時の飲水
中，音の提示に続いて飲み口から弱い電気ショッ
クを与えることによって，飲み口への接触を'+'断
することを訓練された。次の段階では，ブタは音
が聞こえると，飲み口への接触を中断することに
よって，ショックを回避することを学習した。つ
まり，飲み口への接触を中Wrすることが，ブタが
音を知覚したことの指標として使われた。測定の
結果，音の強さが60ｄＢの水準では，ブタの聞こ
える平均的な範囲は45Hzから40.5kHzであった。
Heffner＆Heffner（1990）の研究は，一定強度の
電気ショックへの反応として得られた測定値であ
り，ショックの強度や強化方法などの実験変数の
設定によっては，さらに敏感な聴力を示す可能性
もあると思われる。
空間記憶
動物が自然界で活動する時，ある場所に餌があ
ることを見つけた場合，その場所を記憶しておく
ために，空間記憶の果たす役割は大きい。Mendl
etaL（1997）は子ブタに，餌の定位と再定位の間
に設けた保持間隔の間に妨害処置を提示して，記
憶への干渉を調べた。アリーナ（実l験用の活動の
場)の10か所に餌箱が配置され,探索段階では，１
か所の餌箱にだけ置かれた餌を定位させた。保持
間隔の後，１回目と同じ餌箱への再定位を行った
(統制試行)。統flill試行の学習後，保持間隔の間に
次の妨害処置を施した。（１）狭い囲いに拘束した。
(2)新奇な囲いに過ごさせた。（３）囲いに入れて
探索段階と同じ形の餌箱で採餌させた。（４）新奇
な部屋に過ごさせた。再定位段階においては，妨
害試行の成績は統制試行よりも悪かったが，処置
の違いによる差はなかった。Ｍｅｎｄｌｅｔａｌ（1997）
の研究では，妨害処置の順序が固定されているた
め，処置と順序の影響が交絡しており，結果を適
切には評価できない。
Laughlin＆Mendl（2000）は，子ブタの空間記
憶課題の遂行を採餌方略の観点から調べた。８つ
のアームからなる放射状迷路を用意し，各アーム
の先に餌箱を取り付けた。探索段階では，４つの
アームに餌を置き，定位させた。保持間隔の間に，
win-shift方式では，探索段階に餌の置かれなかつ
刺激制御
オペラント条件づけの手続きによって，照明な
どの刺激の下で反応が出現する頻度が以前に比べ
て変化することを，その刺激が反応の出現頻度や
パタンなどを制御しているという意味で，刺激fliI
御と呼ぶ（岩本・高橋，1998)。Moustgaard，Ａｒ肝
fTcd,Lind,Hemmingsen,＆Hansen（2005）は，視
覚刺激によるミニブタの刺激制御の可能性を研究
した。訓練箱の壁に２つの穴とその奥にスクリー
ンがあった。反対側の壁には報Ｈｉｌｌ提示の餌箱が置
かれた。空間課題では，黒色または白色の１色だ
けが両方のスクリーンに提示され，黒色の時は左
の穴，白色の時は右の穴に鼻を入れることが正反
応であった。すべてのミニブタが学習した。次に，
|司じ被)験体を用いた“go,no-go”課題では，青色
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たアームに餌を置き，win-stay方式では，探索段
階に餌の置かれたアームに餌を置いた。再生段階
では，win-stay群は10頭のうち１頭しか学習しな
かったのに対し，win-shift群は10頭すべての被験
体が学習し，win-shift課題の方が早く学習するこ
とが示された。
Laughlin,Huck,＆Mendl（1999）は，空間記憶
に対して妨害処置が影響を与えるか，MendletaL
(1997）の方法を改良して調べた。Laughlin＆
Mendl（2000）のwin-shift群の子ブタと装置を用
い，再生段階も同じであるが，次の５種類の妨害
処置を施した。（１）ケージの体重計枠に閉じ込め
た（体重測定)。（２）屋外の新奇な場所で自由に
探索させた（探索)。（３）囲いに入れ，’''11を通じ
て，見知らぬブタと視覚的，嗅覚的，限定された
身体接触が可能であった（他個体提示)。（４）迷
路のに|]央判断領域に閉じ込め，各アームへのゲー
トを閉じた（迷路)。（５）豚房にいる間に，各ア
ームの先に板を立てて，アームの先の視覚手がか
りを遮断した（視覚)。妨害試行では，“他個体提
示，,、“探索"，“迷路”の成績は低下したが，保持
間隔の間に最も多く排便し，声を出していた“体
重測定”は低下しなかった。LaughlinetaL（1999）
の研究から，子ブタで放射状迷路課題を習得可能
であることが示唆された。しかし，妨害処置の中
身を鑑みると，妨害処置による影響の原因を検討
する時，情動性の混乱による遂行の劣化，記憶材
料の類似性の効果，注意を引きつける出来事によ
るリハーサルの停止など個々の要因を特定するこ
とは難しい。これらについて特定可能となるよう
な組織的な操作が必要であると考えられる。
Laughlin＆Mendl（2004）は，放射状迷路を用
いて，アームへの訪問コストが子ブタの空間記憶
課題の遂行成績に影響を与えるか検討した。記憶
課題は，Laughlin＆Mendl（2000）のwin-shift方
式と同じであるが，訪問コストを課すために，ア
ームの入り口にロープを張る処置を，“探索試行
のみ"，“再生試行のみ"，“両方ともあり''，“どち
らもなし，'，に施した。ブタはロープをまたいで
行かねばならず，アームへ入るための時間と労力
を増大させた。その結果，探索試行にコストを課
せられたブタが早く学習した。次に，逆行干渉を
調べるテストを行った。保持間隔の間に２種類の
妨害処置を施した。“体重測定，，と“他個体提示”
であった。再生試行にコストを課せられたブタは，
誤りが少なかった。妨害処置の内容に関しては，
"他個体提示”は，“体重測定”よりも，誤りを多
く引き起こした。探索試行のみ，あるいは再生試
行のみの負荷の導入が成績を向上させたことから，
反応負荷の導入は記憶の符号化と反応基準の両者
に作用することが示唆された。しかし，Laughlin
＆Mcndl（2004）の研究では，探索試行と再生試
行のどちらのコストが空間記憶の再生能力に影響
を与えるかは，妨害処置の有無によって結果が異
なっており，さらなる検証が必要である。
社会的学習（観察学習）
反応（行動）の獲得は，訓練者による反応形成，
個体自らの試行錯誤学習によるものに加え，個体
が他個体（モデル）の行動を観察して学習する方
法もある。
Nicol&Popeq994）は,子ﾌﾞﾀの社会的学習
を検討した。実験ｌでは，通常の餌を青色に染め
てミントの香りを付けた“新奇な餌”の採餌に対
する観察効果を調べた。観察ブタに対する処置は
次のとおりであった。（１）モデルブタが通常の餌
を食べる様子を見ることが可能であった(Control)。
(2)モデルブタが新奇な餌を食べる様子を見るこ
とが可能であった（Pigmint)。（３）モデルブタは
不在で，新奇な餌を見て臭いを嗅ぐことが可能で
あった（Mint)。その後，餌の選好テストを行っ
た。通常の餌と新奇な餌の採食量の比率で比較す
ると，“Pigmint”と“Mint”は，“control”よりも，
新奇な餌をよく食べた。“Pigmint”と“Mint，，に
差はなかった。
実験２では，３つの餌箱を設置して餌:の定位の
観察効果を調べた。１つの餌箱に餌を入れ，オガ
クズで覆い，他の２つはオガクズだけ満たした。
観察セッションでは，モデルブタは餌の入った餌
箱でよく採餌レオガクズの餌箱はわずかしか探
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索しなかった。その後，すべての餌箱に餌が入れ
られオガクズで覆わて，観察ブタのテスト(定位）
が行われた。２４頭の観察ブタのうち10頭が採餌し，
そのうち８頭が，モデルブタが食べた餌箱で最初
に採食し，モデルブタが食べた餌箱を選択するこ
とが示唆された。
実験３では，パネル１Ｗしの観察効果を検討した。
実験箱は２つの小部屋に分けられ，透明な板で仕
切らた。各小部屋に２個のパネルと餌箱があり，
モデルブタは片方のパネルだけを押すよう訓練さ
れていた。“観察群”の観察セッションにおいて
は，モデルブタと観察ブタがそれぞれ小部屋に入
れられ，観察ブタはモデルの反応を見ることがで
きた。しかし，観察ブタの小部屋のパネルと餌箱
は板で覆われて見えなかった。一方，“統制群”に
おいては，各小部屋に観察ブタが１頭ずつ入れら
れ，パネルと餌箱は見えなかった。テスト時は，
モデル不在の下，観察ブタは観察時と同じ部屋に
入れられ，どちらのパネルを押しても強化された。
観察群の方が統制群よりも，“不完全なパネル押
し回数”は多かったが，“完全な反応回数，’は差
がなかった。観察群１０頭，統flill群８頭のうちテス
ト２日間とも完全な反応をしたのは１観察群の２
頭だけであった。不完全なパネル押しについて，
観察ブタがモデルブタの正反応パネルと同じ側を
押した率は，１日目だけ偶然水準より高かった。
Nicol＆Ｐｏｐｅ（1994）の実験１では，モデル観
察の効果を適切に評価するために，モデルブタの
採餌光景を見ないで，かつ，通常の餌を見る統制
群を用意して，観察群の成績と比較すべきである。
実験２では，２４頭の観察ブタのうちわずか10頭し
か採餌していないことから，実}験環境や手続きに
工夫の必要があるように思える。実験３では，反
応の水準がとても低く，観察の効果があったのか
明確でない。また，観察セッションを行った小部
屋でテストも行っている。このような設定が正当
であるためには，同じ形状の実験部屋であれば実
際には別の部屋であっても，ブタは同一と認識す
ることが前提である。しかしながら，そのような
前提がどこまで成り立つのかについては．これを
保証する知見はないように思われる。実l験設定と
しては，モデルブタが実際にパネルを押した小部
屋へ被験休を入れて，テストを行うべきであると
思われる。
Baldwin＆Meese（1979）は，子ブタのパネル
押しの観察効果を検討した。パネルを押すと，そ
の反対側の壁付近で餌報酬を得ることができるよ
うに，２頭１組の１頭だけ前もって訓練しておい
た。６組のうち４組は優位なブタが訓練を受け，１
組は下位のブタ，もう１組は対･等の片方が訓練を
受けた。２頭組で実験部屋に入れてテストした時，
訓練を受けなかったブタは，パネルを'11'さなかっ
た。また，下位のブタが訓練を受けた組は，途中
から反応がほとんど休止した。次の段階のテスト
では，訓練を受けなかったブタだけ実験部屋に入
れた。被験体は２頭粗のテスト期間中にパネル押
しを観察する機会があったにもかかわらず，全く
ｌ１１１さなかった。
Held,Mendl,Dcvereux,＆Byrne（2000）は，子
ブタが競合的採餌事態の下で，他個体の知識を利
用することにより，餌を探すことができるか調べ
た。ブタ２頭１組で，“NI-pig”は餌の場所の情
報を持たないが，情報を持つ“I-Pig”よりも体重
は重いので，餌の競合的事態においては，餌のバ
ケツからI-pigを退去させるには優位である。ア
リーナの８個のバケツのうち，１１mだけ餌が摂食
可能であった。訓練では，I-pigは探索試行で採
餌可能なバケツを見つけて餌を食べた。その後，
|｢化位置に餌が置かれ，再定位試行を行った。一
方,NI-pigは探索試行だけ行った。テストでは，１
１回Ⅱ二1の試行はI-pigだけで行われ，２１Iill=|はI-pig
とNI-pigの組で行われた。この211ill-1はI-pigに
とっては再定位試行で，NI-pigにとっては探索試
行であった。NI-pigが試行巾に“I-pigに付いて
いく',指標として，“I-pigが直前に探索したバケ
ツをNI-pigが探索した数／NI-pigが探索したす
べてのバケツの数”の比率を用いた。すべてのＮＩ
－ｐｉｇは、I-pigが直前に探索したバケツを偶然水
準よりも高い比率で探索した。NI-pigは，I-pig
を利用することによって，効率的に餌を探すこと
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を学習したと考えられる。
上野．谷内（2006b）は，飼料を自由摂取して
いる肥育ブタを用いて，レバー押し反応の観察学
習を検討した。まず，モデルブタのレバー押し反
応の形成と獲得を行った。次に，本実験において，
"観察群'，にはモデルブタのレバー;１１１'し反応を見
せ，その後，自発的なレバー押し反応が可能な条
件下に滞在させたが，実験期間中に１回もレバー
押しが生じなかった。一方，モデル不在の静止し
たレバーしか見ることのできなかった"非観察群'’
は，一部の被験体が反応を獲得した。観察群にレ
バー押しが生じなかった原因として，モデルブタ
の採食するりんご報酬に観察ブタの注意が向けら
れ，レバー押し反応に注意が向けられなかった可
能性が考えられた。
った゜しかし，テスト時は，目標の容器に達する
までの時間の，環境による違いはなかった。
Sneddonetal（2000）のオペラントテストでは，
訓練とテストの２段階に分けてあるが，同じ内容
なので継続した訓練として解釈するのが妥当であ
ろう。１回目の訓練から両処置においてある程度
の反応が見られたこと，また，各訓練時とテスト
における初発の反応潜時に差がないことから，鼻
でパネルを押す反応は，訓練があまり必要でない
日常的な行動であることが考えられる。したがっ
て，ブタにとってパネル押しの測定は，学習とい
うよりは，活動性の程度を測定しているように思
える。迷路課題では，訓練試行を何回か経験して
いるうちに貧しい環境で飼われたブタも徐々に成
績が向上し，テスト時には豊かな環境のブタの漸
近値の水準に達した可能性がある。また，この研
究では，パネル押しテストや迷路課題がブタのど
のような認知機能を測定可能であるのかについて
考慮されていない。飼育環境の影響のような微妙
な問題を明らかにするためには，標的とする認知
機能の特定，課題や行動指標の選定，および実験
変数の設定に関して，慎重な検討が必要であると
思われる。
飼育環境が学習能力に与える効果
SneddonBeattie,Dunne,＆Ｎｅｉｌ（2000）は，子
ブタの飼育環境の豊かさが学習能力に与える効果
を調べた。貧しい環境のブタは，誕生後，板張り
の床の分娩囲いに過ごし，５－１４週目は金属の床
のケージで過ごした。豊かな環境のブタは，誕生
３日後に分娩囲いから麦わらを敷いた囲いに移さ
れ，４週目まで過ごした。５－１４週目は，５つの
区域からなる環境で過ごした（(1)泥炭を敷いて
ある，（２）麦わらを利用できる，（３）紙を敷いた
休息部屋，（４）水飲み場，（５）採食場)。被験休
は，15-17週齢にテストされた。オペラントテス
トは，金属製の板を鼻で何回か押すと餌が提示さ
れる給餌器を用いて行った。豊かな環境で飼われ
たブタは，貧しい環境で飼われたブタよりも，１
回目の訓練時と約48時間後のテストで，反応率が
高かった。
迷路課題では，アリーナに７個の容器を取り付
け，１個に餌が入っていた。訓練試行では，餌の
入った容器を見つけて食べた。テスト時は目標の
容器に餌が入っておらず，容器に着くまでの時間
と道筋の直線性が測定された。訓練試行を重ねる
と，餌を得るまでの時間が短くなったが，豊かな
環境のブタの方が，貧しい環境のブタよりも短か
ブタの学習能力に関連する研究の展望と課題
ここまでに指摘したように，従来の研究では，
大型のブタを被験体とした学習能力や学習成立の
ための必要条件について組織的に明らかにするよ
うな試みは，ほとんど行われなかったが，最近，
畜産業で飼育される大型品種の成ブタを被験体と
して，心理学の手法に基づいた学習能力の研究が
行われるようになってきた。そこで，今後のブタ
の基礎的学習能力の研究の展望と課題を述べたい。
反応形成と獲得
報i1llll訓練による逐次的接近法によって，レバー
押し，レバーと餌箱の間の遠距離の移動，という
行動について,被験体は反応を形成できた(上野・
谷内、２００４；2006c)。また反応形成の過程は明
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らかでないが，パネル押し反応が獲得された（e、
9,YoungetaL,1994)。ブタの種類は，子ブタ，
ミニブタ，雌雄の肥育ブタ，雄の成ブタ（去勢し
たものも含む)，と多様である。このことは，家
畜として飼育される広い範囲のブタにおいて逐次
的接近法が有効であることと，様々な反応を獲得
できることを強く示唆する６今後，学習実験や家
畜管理に必要な様々な行動の形成，獲得のために，
これらの知見が有効であると思われる。
間経過後の最初の反応のみを強化する定間隔強化
スケジュールでは，次の強化に近づくまで反応が
抑制されるいわゆるスキャロップパタンが，多く
の動物種において確認される。このスキャロップ
パタンやその変形である頂点法（Roberts,1981）
は，これらの動物種における時間弁別能力を検討
するための手法として活用されている。このよう
な強化スケジュール研究によってブタの時間認識
というこれまでに全く検討されてこなかった認知
機能に関する検討が進む可能性も考えられる。
強化子（報酬）
強化子として，飼育飼料のほか，ペレット配合
飼料（上野・谷内，2004)，りんご片（上野・谷
内，2006b)，レーズン（Tanida＆Nagano，1998)，
チョコレート（MoustgaardetaL，2005)，クッキ
ー（TanakactaL,1998）などを用いて，学習が可
能であることが明らかとなった。しかし，提示す
る強化子の種類と量などに関する標準的な目安は
存在しないように思われる。また，牛の放牧にお
ける行動制御においても示唆されているように
(圓通，1993)，屋外での行動制御場面では牧草な
どの摂取と報WII刺激の強化効果との関連が問題に
なる場合も想定される。これらの点をふまえ，ブ
タにおける多様な飼育条件と課題設定において有
効な強化子の種類と量に関して，今後の組織的な
検討が必要であると思われる。
消去，自発的回復
レバー押し反応の連続強化による獲得の後，急
速な消去が認められ，自発的回復は弱かった（上
野・谷内，2004)。このことは強化条件の変更に
対するブタの敏感さを示唆するものである。一方，
将来の応用場面では標的行動に対.する報imlllが常に
保証されるとは限らない。オペラント反応の速や
かな消去は，強化が中断した場合の標的行動の中
断に関する対･策の必要を示唆する。この問題につ
いては，部分強化消去効果との関連を検討する必
要があると思われる。すなわち，一般に，反応ご
とに必ず強化を行う連続強化よりも，一部の反応
のみを強化する部分強化によって反応を維持した
方が，強化が中止された場合の反応の消えにくさ
である消去抵抗が強いことが知られており，部分
強化消去効果と呼ばれている（Reynolds,1975)。
また，一定回数の反応を強化するＦＲスケジュー
ルや一定時間経過後の最初の反応を強化するＦ１
スケジュールなどの固定スケジュールよりも，強
化に要する反応回数が変動するＶＲスケジュール
や強化基準となる経過時間が変動するＶIスケジ
ュールなどの変動スケジュールの方が消去抵抗が
強くなることが知られている。したがって，ブタ
における標的行動の消去の問題に関しては，強化
スケジュール下での遂行特性と消去抵抗について
基礎的な検討を行う必要があると思われる。
オペラント行動の維持
ＬａｗｒｅｎｃｅｅｔａＬ（1988）は，ブタがパネルを１０
回押すごとに強化される固定比率スケジュール
(FR10スケジュール）で反応を強化した場合にパ
ネル押し行動が維持されたことを示しているが，
ハトやラットの強化スケジュール研究では，数-'一
から百単位の反応ごとに強化を与えるスケジュー
ルでも，反応が維持可能であることが知られてい
る（Faster＆Skinner，1957)。しかし，ブタにお
いて低い水準の強化頻度でも行動の維持が可能で
あるのかに関しては検討されていないので，各種
の強化スケジュール下での行動特性に関する組織
的な検討が必要であると思われる。例えば一定時
反応のセッション内減少
レバー押し反応の連続強化による90分間の長時
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間セッションでは，約30分間経過するまで，すな
わち，餌ペレットを約1.7ｋｇを獲得するまでは，
ほぼ完全に安定した反応が得られることが示され
た（上野・谷内，2005)。繁殖ブタの１日２回の
産業的な給餌方法の１回当たり給餌量である１２
kgの摂食量を越えても安定した反応率が確認さ
れたという知見は，飼育用飼料の給餌後も，報iMl
訓練による行動制御が可能であることを強く示唆
するものであり，応用場面で重要である。例えば，
午前の給餌の直後であっても，報iUilll訓練による畜
舎間移動などの行動制御や，放牧地で牧草を摂取
したブタを畜舎へ誘導する訓練の可能性を示唆す
る。
ラットの場合，レバー押し反応のセッション内
減少は経過時間よりも累積採餌個数の一次関数で
よく説明できる（eg，Aoyama，1998)。しかし，
ブタの反応率低下に関しては，経過時間と累積採
餌個数のいずれの関数も当てはまりがよく，差は
認められなかった（上野・谷内，2005)。この結
果は，従来の飽和研究の知見が十分な種間一般性
を持っていない可能性を示唆するものである。し
かしながら，本研究では被験体と実験施設のflilI約
により２頭の少数個体に基づく知見である。ブタ
の反応率低下に関するデータをさらに蓄積するこ
とにより，飽和現象の理解に対して種間一般性の
検討の点から貢献できると考えられる。
上野・谷内（2006c）のレバー押しの連続反応
回数の制御については，一定の回数以下の連続反
応を選択的に強化することによって，標的の７回
に近づいた。この結果は，ブタが数的手がかりを
利用可能であることを示唆するが，反応に従事す
る時間や運動量などの量的手がかりを用いた可能
性もある。抽象的な数の認識の問題については，
刺激属性を統制した場面においてさらに検討する
必要があると考えられる。
高次な知覚能力と画面の刺激に対する対象認識
従来の研究では視力や色覚等の感覚・知覚能力
が主に検討されてきた。これに対し，高次の知覚
能力に関する検討を進めることも，基礎・応用の
両面での重要性を持つと思われる。例えば，ブタ
が，画面の映像など二次元の刺激を基にして奥行
き等を含む三次元的な対象認識が可能かといった
問題が考えられる。このような問題は，基礎研究
として興味深いだけでなく，将来的な応用上の可
能性を持つように思われる。例えば，画面に映し
出される風景や他個体の認識が可能であるならば，
畜舎の立地条件の制約により家畜福祉の実現が困
難な場合，映像を介した飼育環境の改善が，自然
環境や社会的関係性の点で期待できるかもしれな
い（谷内’2004)。
音刺激，音楽の認識
音は透刺激としての特徴から，行動制御上有用
な刺激となる可能性がある。可聴域はHeffi1er＆
Heffner（1990）によって測定されている。また
Hutson,Dickenson,Wilkinson,＆Luxfbrd（1993）は，
様々な種類の聴覚刺激の提示に対してブタが体を
動かして反応することを報告しており，それらの
聴覚刺激の知覚可能であることが示唆される。し
かし，ブタにおける音色や絶対ピッチの弁別能力，
相対ピッチ・メロディの弁別能力などについては
明らかでない。さまざまな雑音の存在が想定され
る応用場面においては，単純な純音を弁別刺激と
した場合，畜舎内外の雑音による干渉とそれによ
る誤反応の危険が避けられない。したがって，誤
概念学習
視覚同時弁別の実験が実現されていることから，
今後は，見本合わせ課題など高度な課題も実現可
能であることが示唆され，概念学習の検討ができ
ると考えられる。共通の性質を持つ事物であるか
どうかによって形成される自然概念（例えば，ヒ
ト，樹木）の検討は，ブタの自然な事物の分類の
様子をある程度知ることができ（藤田，1998)，
行動制御における弁別刺激の選定にあたって参考
になる。さらに，関係の概念と呼ばれる，異同概
念，特異性概念（孤立項選択学習）などの問題を
ブタにおいて検討することは，高次な概念を形成
する能力の比較研究に寄与すると考えられる。
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反応を防ぐためには，メロディのような複雑な刺
激を用いることによって雑音との弁別が高まるこ
とが考えられる。しかし，動物は一般に，音の絶
対ピッチの弁別は得意であるが，相対ピッチ（音
高の変化）の知覚が困難であることが知られてい
る（D，Amato＆Salmon，１９８４；HulsqCynx，＆
HumpaLl984)。これらの問題を解決するために
は,ブタにおける相対ピッチ･メロディ認知能力に
関する基礎的な研究が不可欠であると考えられる。
とが必要条件となるため，被験体を刺激から一定
距離に引き離すことが求められる。また，１回の
セッションに多くの試行数を必要とする場合が多
い。今後，成ブタを用いてこのような課題を実現
するには，被験体が刺激（及び操作子）に向かい，
反応後，刺激から自ら遠ざかることを繰り返すシ
ャトリングを取り入れることが有効であると考え
られる。また，課題の内容が難しい場合は，ブタ
が安易に反応して学習しない恐れがあるので，誤
反応の場合に，一定時間，刺激から遠ざかったま
まの状態を保たせる罰を与えることによって，学
習を促進するなどの工夫が考えられる。
観察学習
上野・谷内（2006b）においては，レバー押し
反応における観察の効果は認められなかった。し
かし，Nicol＆Ｐｏｐｅ（1994）による新奇な餌の採
食の研究においては観察の効果が認められている。
今後，ブタの観察学習は，社会的促進，刺激強調，
真の模倣のいずれの水準が可能なのか，観察する
反応の内容と併せて，検証する必要がある。一方，
応用場面では，真の模倣でなくとも，他個体の反
応を観察することにより学習を促進することがで
きれば，有効な方法となり得る。例えば，反応を
獲得している他個体の存在による刺激強調の水準
での学習の促進や，自らがすでに獲得している反
応について他IIiil体の存在によって反応率が上昇す
る社会的促進によって反応を増加させる方法も，
ブタに新たな行動を獲得させたり，反応を促進す
るための技法として有用であることが考えられる。
逐次的接近法による反応形成ではブタ１頭ごとに
標的とする反応の訓練を行うが，観察学習では一
部のブタだけ訓練して，そのブタの反応の様子を
他のブタが観察することで試行錯誤学習の促進を
図ることが可能である。飼育者が１頭ごとに訓練
をする必要がないので，労力の軽減が図られ，ま
た，多数のブタが同時に訓練可能なので，非常に
効率的であり，実用できればその価値は大きいと
考えられる。
おわりに
ここまで，従来の研究の成果と問題点を指摘し，
また，展望と課題を述べた。最後に，研究の問題
点を総括し，改善点を述べて，今後の研究の必要
性を確認する。
１．研究の問題点の総括と改善
被験体
根本的な事項として，被験体の問題がある。
Lawrcnceetal（1988）を除いて，すべての研究
において，被験体は成ブタでなく，子ブタまたは
ミニブタである。ブタの能力の検討を目的として
いるにもかかわらず，成ブタが用いられていない。
この理由は，おそらく，子ブタなど小さいブタは，
実験のハンドリングがしやすい，実験装置がコン
パクトで済む，実験場所や飼育場所が狭くてもよ
い，飼育の負担が小さい，などであろう。しかし，
子ブタと成ブタでは，心理的な発達が同程度であ
るとは思えない。また，ミニブタと普通のブタと
では，生理値，例えば，１回の分娩当たりの産子
数が異なる（木村・伊井，1996）ので，心理学的
な特性についても異なる可能性が考えられる。し
たがって，子ブタやミニブタをモデルとした知見
の有効性を認めたとしても，ブタの学習能力や畜
産場面における有効な行動制御法について明らか
にするには，最終的には成ブタを被|験体とした研
大型品種の成ブタを被験体とする離散型試行事態
視覚同時弁別学習など，検討する課題によって
は，複数の刺激選択肢のすべてを視野に入れるこ
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実験に与える影響が考慮されていない，など
の問題がみられる。このような実験計画では，
実|験結果に対壜する評価や考察が困難である。
組織的な実験手続きを行うべきである。
(2)学習の完成を示す達成基準に関して，動物
が想定外の行動を行った時に場当たり的な例
外の扱いがみられる，弁別訓練における矯正
試行の実施基準や方法が不明である，という
問題がみられる。どのような手続きを用いれ
ば確実に学習の完成や標的行動の形成が実現
できるのか，明確にすべきである。
(3)試行を開始しても被験体がスタート箱から
出ない，装置の仕様とも関係するが反応して
から結果（報WlIなど）を得るまでの遅延時間
が長い，などの例がみられる。実験場面では，
‐'一分な行動制御を実現すべきである。また，
学習心理学では，反応から報酬までのいわゆ
る“強化の遅延”に比例して学習が遅れるこ
とが知られているので，遅延を短くして学習
の効率を上げるべきである。
究を行うことが不可欠であると考えられる
実験手続き等
ブタを用いた従来の研究では，心理学以外の研
究者が実験を行っていることと関連すると思われ
るが，心理学実験の標準的な変数制御の方法と比
較すると問題が多い｡そのため,実験結果から得ら
れるブタの学習能力の解釈にも，慎重さが求めら
れるように思われる。今後の研究報告においては，
以下のような問題点について改善が必要である。
まず，基本的事項の記述に関して指摘する。
（１）食餌制限や報IMI量について記述のないもの
が多い。このため，どの程度の食餌制限を行
ったのか，あるいは制1眼していないのか，ま
たは，どれだけの報酬を提示したのかが不明
であり，類似の基礎研究や応用場面での行動
制御に必要な情報が提供されていない。報W|｜
訓練による学習研究において必須の情報であ
り，食餌制限の方法や水準，強化子として用
いた報酬刺激の質や量を明確にすべきである。
（２）操作子についての記述が不足しているもの
が多い。形状，寸法などが不明である。操作
子の形状等は，反応形成の難易，反応型，お
よび反応率に影響を与える要因であり，詳細
に記述すべきである。
（３）反応の獲得の過程について記述のないもの
がみられる。実験者が逐次的接近法を用いて
積極的に反応形成を行ったのか，それとも動
物自身の試行錯誤学習によるものなのか不U］
である。基礎研究にとって必須な情報である
ことはもちろんであるが，応用場面で行動制
御を行う際に獲得の過程に関する情報は訓練
を行う上で重要であり，記述すべきである。
次に，実験手続きに関して指摘する。
（１）処置順序あるいは処置と被験休の相殺がさ
れていない，選択課題の選択肢や離散型試行
の各試行が等価でない，直接には比較の対象
とならないような処置（例：情動的撹乱と類
似課題の実施による記憶の妨害効果の比較な
ど）が変数内に混在している，予備訓練の本
２．今後の研究の必要性
ブタの学習に関しては意欲的な研究がいくつか
行われているが，前節で整理したような問題点が
ある場合も多く，ブタの学習能力の詳細について
は，研究の数に見合うほど解明されていないよう
に思われる。一方，先に述べたように，将来の研
究の展開方向も示した。今後，心理学的な視点に
立った研究をさらに推し進めることによって，ブ
タの学習能力や学習成立のための必要条件が明ら
かになるであろう。そのような研究によって得ら
れる成果は，家畜福祉や有機農業に対応するため
にブタの行動制御を効率的に行う，という畜産業
の将来の目標にも貢献すると考えられる。
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